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HI (54) Bezeichnung: VERFAHREN ZUM MODIFIZIEREN EINER FAHRSTAB ILIT ATSREGELUNG EINES FAHRZEUGS 

EEs (57) Abstract: The invention 

relates to a method for modifying a 
driving stability control of a vehicle 
according to which the input variables 
that substantially consist of the 
predetermined steering angle (5) and 
the speed (v) are converted to a desired 
value of the yaw velocity (V^ircd) on 
the basis of a vehicle model determined 
by handling characteristics, and said 
desired value is compared with a 
measured actual value of the yaw 
velocity (Vapored). According to the 
result of said comparison, an additional 
yaw angle (M G ) is calculated in an ESP 
controller, said yaw angle being used to 
determine an ESP intervention which 
produces an additional yaw angle via 
pressure values that are applied to 
the wheel brakes of the vehicle. Said 
additional yaw angle gradually brings 
the measured yaw velocity (y mc «urcd) 
up to the calculated yaw velocity 
(Vdesired)- To this end, a model-based 
friction coefficient is determined 
whose output signals (p.) are fed to 
the vehicle model and are thus taken 
into consideration in the calculation of 
the desired value of the yaw velocity 

(Vdeiired)- In 0I d er to prevent the vehicle from rolling over about its longitudinal axis, the friction coefficient is limited depending 
on values that reflect at least one threshold transversal acceleration or a value derived therefrom to a value below the maximum 
admissible friction coefficient (^l miX ). 
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UPDATE 

ROLLOVER-CRITICAL SITUATION DETECTED? 
LIMIT TO 0.4-0.1 
CALCULATE GRADIENT 
DETERMINE 
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(57) Zusammenfassuog: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Modifizieren einer Fahrstabilitatsregelung eines Fahrzeugs, bei 
dem die im wesentlichen aus dem vorgegebenen Lenkwinkel (8) und der Fahxgeschwindigkeit (v) bestehenden EingangsgrflBen 
aufgrund eines durch Fahreigenschaften bestimmten Fahrzeugmodells in einen Sollwert der Gierwinkelgeschwindigkeit ( y^u) urn- 
gerechnet und dieser mit einem gemessenen Istwert der Gierwinkelgeschwindigkeit (y^s) verglichen wird, wobei nach MaBgabe 
des Verglcichsergebnisses in cinem ESP Regler ein zusatzliches Giermoment (MG) berechnet wird, welches zur Festlegung eines 
ESP-Eingriffs dient, der tiber in die Radbremsen des Fahrzeugs eingesteuerte DruckgrdBen ein Zusatzgiermoment erzeugt, welches 
die gemessene Gierwinkelgeschwindigkeit (y mc «) zu der errechneten Gierwinkelgeschwindigkeit (y^u) hinfiihrt, wobei ein modell- 
basierter Reibwert ermittelt wind, dessen Ausgangssignale (^l) dem Fahrzeugmodeil zugefiihrt werden und damit bei der Berechnung 
des Sollwerts der Gierwinkelgeschwindigkeit (y solI ) berUcksichligt wird. Urn ein Kippen des Fahrzeugs urn die Langsachse zu ver- 
meiden, wird gemaB der Erfindung vorgeschlagen, daB der Reibwert in Abhangigkeit von GrSBen, die mindestens eine Grenzquer- 
beschleunigung oder davon abgeleitete GrOBen wiedergeben, auf einen Wert unterhalb des maximal zulassigen Reibwertes Qim* J 
bcgrcnzt wird. 
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